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Note legali
CMZ SISTEMI ELETTRONICI S.r.l. si riserva il diritto di apportare modifiche ai prodot-
ti descritti in questo documento in qualsiasi momento e senza preavviso.
Il presente documento è stato preparato da CMZ SISTEMI ELETTRONICI S.r.l. esclusiva-
mente per l'uso da parte dei propri clienti garantendo che esso costituisce, alla data di edizio-
ne, la documentazione più aggiornata relativa ai prodotti.
È inteso che l'uso della documentazione avviene da parte dell'utente sotto la propria responsa-
bilità e che l'utilizzo di certe funzioni descritte in questo manuale, deve essere fatto con la do-
vuta cautela in modo da evitare pericolo per il personale e danneggiamenti alle macchine.
Nessuna ulteriore garanzia viene pertanto prestata da CMZ SISTEMI ELETTRONI-
CI S.r.l., in particolare per eventuali imperfezioni, incompletezze e/o difficoltà operative.
Questo documento contiene informazioni confidenziali che sono di proprietà di CMZ SIS-
TEMI ELETTRONICI S.r.l.. Né il documento né le informazioni in esso contenute devo-
no essere divulgate o riprodotte in tutto o in parte, senza consenso scritto da parte di CMZ SIS-
TEMI ELETTRONICI S.r.l..

Avviso sui contenuti
I contenuti di questo documento sono da intendersi come dei suggerimenti per affron-
tare alcune situazioni particolari che si possono verificare durante l'utilizzo di un prodot-
to CMZ. Non è garantito che i suggerimenti riportati siano sempre sufficienti alla risoluzio-
ne dell'argomento trattato.
Prima di tentare di eseguire un'azione secondo le istruzioni qui descritte, assicurarsi di aver ri-
spettato tutte le precauzioni di sicurezza e le specifiche tecniche del prodotto in questione, ri-
portate nei relativi documenti (scaricabili dall'area download del sito www.cmz.it o richiedibi-
li all'indirizzo support@cmz.it).
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Capitolo 1

SD DRIVE

Codice Descrizione
SDDRIVE_0001 Trasformatore per azionamento ISD

SDDRIVE_0002 Gestione dell'ingresso di enable hardware su SVM

SDDRIVE_0003 Gestione della cattura quota CUSTOM

Tabella 1.1. Argomenti
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Trasformatore per azionamento ISD
Trasformatore per azionamento ISD

Domanda
Un trasformatore da 35VA può andare bene per alimentare un ISD?

Risposta
Un trasformare da 35VA è troppo piccolo per alimentare un ISD.
Per calcolare la potenza che deve avere il traformatore è necessario considerare la formula:
PTRASF ~ PHVT/(0,7*u) dove:

• PTRASF è la potenza del trasformatore.

• u è il rendimento del trasformatore (= 0.9).

• PHVT è la potenza totale assorbita dagli ISD.
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Gestione dell'ingresso di enable hardware su SVM
Gestione dell'ingresso di enable hardware su SVM

Domanda
Può l'ingresso di enable hardware dell'azionamento SVM essere collegato a un'uscita sicura?

Risposta
L'ingresso di enable hardware può essere collegato a un'uscita sicura.
Se questa uscita sicura ha la funzionalità di diagnosi è necessario andare a impostare, tramite SD
Setup, il filtro sull'ingresso di enable. L'impostazione del filtro va effettuata (con la funzione di
diagnosi) in base alle caratteristiche elettriche dell'uscita alla quale l'ingresso è collegato, in modo
da togliere i disturbi e garantire il corretto funzionamento dell'ingresso senza rimbalzi.
Per impostare il filtro sull'ingresso fare riferimento alla domanda Impostare filtro su un ingresso
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Gestione della cattura quota CUSTOM
Gestione della cattura quota CUSTOM

Domanda
Come si configurano le catture con interfaccia CUSTOM negli azionamenti SDDrive tramite
controllore?

Risposta
Per configurare le catture seguire i passaggi qui sotto descritti:

1. Se è necessario utilizzare i PDO, aggiungere tra i TPDO del nodo SVM/ISD le seguenti
celle:

• 0x4001.01 : stato della cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4011.01 : stato della cattura se si utilizza la macchinetta B.

• 0x4004.01 : posizione catturata se si utilizza la macchinetta A;

0 0x4014.01 : posizione catturata se si utilizza la macchinetta B;

Figura 1.1. Esempio: Aggiunta PDO per la prima macchinetta di cattura

Se non è necessario utilizzare i PDO per la gestione della cattura quota saltare questo
passaggio.

2. 0x4000.02 : configurazione segnale di trigger di cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4010.02 : configurazione segnale di trigger di cattura se si utilizza la macchinetta B;

3. 0x4003.01 : configurazione sorgente di cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4013.01 : configurazione sorgente di cattura se si utilizza la macchinetta B;

4. 0x4000.03 : configurazione cattura su fronte di salita/discesa se si utilizza la macchi-
netta A;
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SD DRIVE

0x4000.03 : configurazione cattura su fronte di salita/discesa se si utilizza la macchi-
netta B;

5. Per selezionare la macchinetta di cattura, abilitare le catture e leggere il valore catturato
utilizzare il function block MC_TouchProbe. La macchinetta di cattura deve essere se-
lezionata tramite l'ingresso TriggerInput del function block (TriggerInput = 0 : mac-
chinetta A; TriggerInput = 1 : macchinetta B).

Per ulteriori informazioni sulla configurazione delle catture, fare riferimento al manuale SDDri-
ve.
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Capitolo 2

BD DRIVE

Codice Descrizione
BDDRIVE_0001 Gestione dell'albero elettrico via bus

BDDRIVE_0002 Utilizzo degli azionamenti IBD/NBD con TwinCAT

BDDRIVE_0003 Gestione feed forward di velocità in modalità 8

BDDRIVE_0004 Mancanza tensione di alimentazione di controllo durante un salvataggio dei parametri

BDDRIVE_0005 Gestione della cattura quota CUSTOM

Tabella 2.1. Argomenti
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Gestione dell'albero elettrico via bus
Gestione dell'albero elettrico via bus

Domanda
Come deve essere gestito, l'albero elettrico via bus negli azionamenti IBD e NBD?

Risposta
Per gestire l’albero elettrico via bus fare riferimento:

• Alla domanda Gestione dell'albero elettrico via bus per la gestione dell'albero elettrico via
programmabilità.

• Alla domanda Invio dei riferimenti master per gestire l'albero elettrico via bus per la con-
figurazione del progetto CODESYS per inviare la posizione e velocità del master via bus.

8 Doc. MS062101 - Ed. 1.2 -



BD DRIVE

Utilizzo degli azionamenti IBD/NBD con TwinCAT
Utilizzo degli azionamenti IBD/NBD con TwinCAT

Domanda
Come devono essere utilizzati gli azionamenti IBD e NBD con TwinCAT, il software della Bec-
khoff ?

Risposta
Per la gestione degli azionamenti IBD e NBD con TwinCAT fare riferimento al manuale BD-
Drive, paragrafo  "Esempio di collegamento del drive usando TwinCAT" .
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Gestione feed forward di velocità in modalità 8
Gestione feed forward di velocità in modalità 8

Domanda
Come va gestito il feed forward di velocità negli azionamenti comandati dal master in modalità 8?

Risposta
Per gestire la feed forward di velocità in modalità 8 è necessario passare tramite PDO di trasmis-
sione anche la cella 0x60B1.00 (VelocityOffset).
Questo parametro può essere usato come feed forward di velocità o riferimento di velocità a se-
conda del modo di interpolazione (SubMode). Di default la SubMode è -136, quindi la Velocity-
FeedForward viene calcolata in base al valore della cella 0x60B1.00.
Per ulteriori informazioni fare riferimento al manuale BDDrive.
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Mancanza tensione di alimentazione di controllo
durante un salvataggio dei parametri
Mancanza tensione di alimentazione di controllo durante un salvataggio dei parametri

Domanda
Cosa accade se durante il salvataggio dei parametri in memoria permanente tramite il pulsante
Save all parameters da SDSetup viene a mancare l'alimentazione della sezione di controllo?

Risposta
Se durante un salvataggio dei parametri in memoria permanente viene a mancare l'alimentazione
di controllo, ci si può trovare nella situazione della seguente immagine, perdendo la configura-
zione del motore :

Figura 2.1. Errori durante il salvataggio dei parametri in memoria permanente

In questi casi bisogna, da SDSetup, fare il ripristino dei dati di fabbrica cliccando nella barra nei
menu su Drive-> Permanent memory...-> Restore default parameters.

Doc. MS062101 - Ed. 1.2 - 11



FAQ www.cmz.it

Gestione della cattura quota CUSTOM
Gestione della cattura quota CUSTOM

Domanda
Come si configurano le catture con interfaccia CUSTOM negli azionamenti BDDrive tramite
controllore?

Risposta
Per configurare le catture seguire i passaggi qui sotto descritti:

1. Se è necessario utilizzare i PDO, aggiungere tra i TPDO del nodo IBD/NBD le seguenti
celle:

• 0x4001.01 : stato della cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4011.01 : stato della cattura se si utilizza la macchinetta B.

• 0x4004.01 : posizione catturata se si utilizza la macchinetta A;

0 0x4014.01 : posizione catturata se si utilizza la macchinetta B;

Figura 2.2. Esempio: Aggiunta PDO per la prima macchinetta di cattura

Se non è necessario utilizzare i PDO per la gestione della cattura quota saltare questo
passaggio.

2. 0x4000.02 : configurazione segnale di trigger di cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4010.02 : configurazione segnale di trigger di cattura se si utilizza la macchinetta B;

3. 0x4003.01 : configurazione sorgente di cattura se si utilizza la macchinetta A;

0x4013.01 : configurazione sorgente di cattura se si utilizza la macchinetta B;

4. 0x4000.03 : configurazione cattura su fronte di salita/discesa se si utilizza la macchi-
netta A;
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0x4000.03 : configurazione cattura su fronte di salita/discesa se si utilizza la macchi-
netta B;

5. Per selezionare la macchinetta di cattura, abilitare le catture e leggere il valore catturato
utilizzare il function block MC_TouchProbe. La macchinetta di cattura deve essere se-
lezionata tramite l'ingresso TriggerInput del function block (TriggerInput = 0 : mac-
chinetta A; TriggerInput = 1 : macchinetta B).

Per ulteriori informazioni sulla configurazione delle catture, fare riferimento al manuale BDrive.
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Capitolo 3

SD SETUP

Codice Descrizione
SDSETUP_0001 Avviso Configuration file not updated

SDSETUP_0002 Variabili ritentive

SDSETUP_0003 Gestione dell'albero elettrico via bus

SDSETUP_0004 Aggiornamento firmware

SDSETUP_0005 Impostare filtro su un ingresso

Tabella 3.1. Argomenti
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Avviso Configuration file not updated
Avviso Configuration file not updated

Domanda
Cosa si deve fare quando, aprendo SDSetup compare questo messaggio?

Risposta
Questo messaggio indica che la versione del file xml all’interno dell’azionamento non è presente
tra i file xml presenti nel pc.
Si può rispondere SI a questo messaggio, e ci si collegherà con il file xml presente nel pc che ha
la versione più vicina a quello dentro l’azionamento.
Per non vedere più questo messaggio e ottenere il file xml richiesto occorre aggiornare SDSetup.
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SD SETUP

Variabili ritentive
Variabili ritentive

Domanda
Come mai nella programmabilità non funzionano le variabili ritentive?

Risposta
Per utilizzare le variabili ritentive è necessario attivarle scrivendo 1 nella cella modbus 588.
Questa cella deve essere scritta nel programma resett.
Inoltre, negli azionamenti della serie SD è necessario che ci sia un’alimentazione di almeno 40 V
per utilizzare le variabile ritentive.
Se vengono attivate le variabili ritentive e l'azionamento non è alimentato correttamente, l'azio-
namento non si accende.
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Gestione dell'albero elettrico via bus
Gestione dell'albero elettrico via bus

Domanda
Come deve essere gestito, tramite programmabilità interna, l'albero elettrico via bus negli azio-
namenti IBD e NBD?

Risposta
Per gestire l’albero elettrico fare riferimento all'esempio qui sotto:
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Dichiarazioni variabili e istanziazione dei function block.
Selezione del tipo di encoder utilizzato come master ovvero l'encoder ausiliario
(IO_REF_ENC_AUXILIARY).
Scrittura delle seguenti celle per settare alcune impostazioni dell'encoder:

• 6524:  Selezione del tipo di encoder ausiliario (2=Encoder Ausiliario da Fieldbus).

• 6537:  Selezione della modalità di funzionamento dell'encoder ausiliario da fieldbus
(1=Pos+Vel con estrapoaltore attivo).

• 6539:  Selezione del periodo di estrapolazione dell'encoder ausiliario da fieldbus,
espresso in numero di periodi di sync.

• 6554:  Abilitazione=1, disabilitazione=0 dei parametri di uscita "BusAuxEncode-
rOutPosition" e "BusAuxEncoderOutVelocity" dell'encoder ausiliario da fieldbus.

Scrittura cella 6534 per mettere in run l'encoder ausiliario da fieldbus.
Scrittura cella 6534 per mettere in stop l'encoder ausiliario da fieldbus.
Utilizzo del function block MC_Gear per gestire l'albero elettrico, passando il master, lo
slave, la modalità di gear, il rapporto di inseguimento iniziale e finale e lo spazio master
entro il quale lo slave deve raggiungere il rapporto di inseguimento finale.

Per ulteriori informazioni sulle celle fare riferimento al manuale BDDrive.
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Per la configurazione del progetto CODESYS che permette di inviare la posizione e velocità del
master via bus, fare riferimento alla domanda Invio dei riferimenti master per gestire l'albero elet-
trico via bus
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SD SETUP

Aggiornamento firmware
Aggiornamento firmware

Domanda
Come si aggiorna il firmware degli azionamenti SDDrive e BDDrive?

Risposta

Cliccare l’icona Download firmware.
Selezionare la versione di firmware da scaricare nell'azionamento.
Cliccare Download per avviare la procedura di scaricamento del firmware.
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Impostare filtro su un ingresso
Impostare filtro su un ingresso

Domanda
Come si imposta il filtro su un ingresso?

Risposta
Per impostare il filtro su un ingresso seguire i passaggi qui sotto descritti:

Dalla finestra Drive Setup andare nella tab Digital I/O.
Abilitare il filtro tramite il check su Enable debounce.
Impostare il tempo di validazione dell'ingresso tramite Debounce time.
Gli ingressi vengono scansionati ogni 200 μs e il tempo impostato su Debounce time viene
convertito internamente in numero di campioni, quindi il valore espresso deve essere divi-
sibile per 200 μs.
Il valore minimo impostabile è 400 μs, mentre il valore massimo è 3 s.
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Capitolo 4

LBD

Codice Descrizione
LBD_0001 Gestione della cattura quota

LBD_0002 Gestione file parametri dentro l'azionamento

LBD_0003 Problema sul salvataggio dei parametri

LBD_0004 Gestione freno

LBD_0005 L'errore di inseguimento non diminuisce regolando i guadagni

Tabella 4.1. Argomenti
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Gestione della cattura quota
Gestione della cattura quota

Domanda
Come si configurano le catture sull’azionamento LBD tramite controllore?

Risposta
Per configurare le catture seguire i passaggi qui sotto descritti:

1. Se è necessario utilizzare i PDO, aggiungere tra i TPDO del nodo LBD le seguenti celle:

• 0x3370.00 : stato della cattura;

• 0x337X.06 dove "X" dipende dalla macchinetta di cattura che si vuole utilizzare
(3371.06 : macchinetta 1; 3372.06 macchinetta 2, etc): posizione catturata.

Nell'immagine seguente è stato aggiunto il TPDO riguardante la 4° macchinetta di cat-
tura:

Se non è necessario utilizzare i PDO per la gestione della cattura quota saltare questo
passaggio.

2. Tra gli SDO di inizializzazione (Nodo LBD -> Tab SDO) andare ad aggiungere la se-
lezione del trigger di cattura, utilizzando la cella 0x337X.03, dove X sta per la macchi-
netta di cattura che si vuole utilizzare.

Nell'immagine seguente è stato aggiunto l'SDO per configurare l'ingresso 4 come trig-
ger della 4° macchinetta di cattura:

3. L'SDO che configura la sorgente di cattura viene aggiunto di default, tra gli SDOs di
inizializzazione, quando si inserisce il nodo LBD. Questo SDO seleziona la sorgente di
cattura (posizione dell'asse) per la prima macchinetta di cattura. Quindi, se si utilizza
un'altra macchinetta è necessario andare a cambiare l'indice della cella dell'SDO inserita
di default (0x337X.02 dove X sta per la macchinetta utilizzata).
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Nell'immagine seguente è stato modificato l'SDO per configurare la sorgente di trigger
della 4° macchinetta di cattura:

4. Per selezionare la macchinetta di cattura, abilitare le catture e leggere il valore catturato
utilizzare il function block MC_TouchProbe. La macchinetta di cattura deve essere se-
lezionata tramite l'ingresso TriggerInput del function block.

Per ulteriori informazioni sulla configurazione delle catture, fare riferimento al manuale LBD_U-
ser_Manual, capitolo 3.2.5.5 e paragrafo Capture Parameters.
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Gestione file parametri dentro l'azionamento
Gestione file parametri dentro l'azionamento

Domanda
Come si importa un file parametri all'interno dell'azionamento?

Risposta
Per salvare i parametri dentro l'azionamento esistono 2 procedure:

Dall'albero di navigazione del progetto premere su Drive parameter files.
Store parameter to Flash memory : permette di salvare, in modo permanente nell'aziona-
mento, i parametri impostati da GemDriveStudio.
Backup parameters to PC file : permette di salvare, in modo permanente nell'azionamen-
to, i parametri impostati da GemDriveStudio e di salvare il file parametri nella cartella del
progetto.
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Restore parameters from PC file : permette di salvare, in modo permanente nell'azionamen-
to, i parametri presenti in un file parametri già esistente nel PC.
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Problema sul salvataggio dei parametri
Problema sul salvataggio dei parametri

Domanda
Perchè alcuni parametri non si salvano nella memoria permanente dell'azionamento?

Risposta
Una causa per cui non si riescono a salvare in memoria permanente alcuni parametri è che dentro
l'azionamento sia presente un file parametri utente (user parameter file) che sovrascrive determi-
nati parametri. Per cancellare questo file è necessario:

Cliccare sul pulsante File service, come in figura.
Verificare se sotto il file DRIVEPAR.TXT è presente un altro file. Se è presente eliminarlo
tramite il pulsante Delete.
ATTENZIONE : non eliminare il file DRIVEPAR.TXT, ma quello successivo!!
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Gestione freno
Gestione freno

Domanda
Come si gestisce il freno negli azionamenti LBD?

Risposta
La gestione del freno, di default, è automatica ed il freno interviene automaticamente quando
l'asse è disabilitato.

Per gestire manualmente il freno tramite SDO è necessario:

• Scrivere 1 nella cella 60FE.02.

• Attivare o disattivare il freno tramite il bit 0 della cella 60FE.01.

• Se si vuole tornare alla gestione automatica del freno è necessario scrivere 0 nella cella
60FE.02.

Per gestire manualmente il freno tramite GemDriveStudio è necessario:

Dall'albero del progetto fare doppio click su Device control.
Per abilitare la gestione manuale del freno spuntare l'opzione Enable brake control.
Attivare o disattivare il freno tramite il pulsante Brake off/Brake on.
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Nota
Negli azionamenti LBD230 V è necessario configurare un'uscita digitale per la gestione del fre-
no, mentre negli azionamenti LBD400 V non serve perchè ha un'uscita dedicata.
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L'errore di inseguimento non diminuisce regolando i
guadagni
L'errore di inseguimento non diminuisce regolando i guadagni

Domanda
Perchè tarando correttamente il motore e modificando i guadagni non si riesce a diminuire l'er-
rore di inseguimento? vedere Figura 4.1

Figura 4.1. Graco errore di inseguimeno durante il movimento

Risposta
Come da figura si osserva che all'aumentare della velocità, a fronte di un elevato errore d'insegui-
mento, la corrente applicata rimane sotto 1A ed alzando i guadagni questo comportamento non
cambia come se ci fosse una saturazione che limita la corrente ad 1A. Mentre a velocità basse il
motore e l'azionamento reagiscono correttamente, poiché all'aumentare della corrente l'errore
d'inseguimento si annulla. Questo comportamento era causato dal fatto che era stato collegato
un motore a 400V con un azionamento a 230V.
Quindi, se non si riesce a tarare correttamente il motore è consigliato verficare che l'associazione
LBD e motore sia corretta (LBD40 con motore 400V e LBD23 con motore 230V).
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Capitolo 5

EASY

Codice Descrizione
EASY_0001 DC bus in comune

Tabella 5.1. Argomenti

Doc. MS062101 - Ed. 1.2 - 33



FAQ www.cmz.it

DC bus in comune
DC bus in comune

Domanda
È possibile mettere in comune il DC bus dell’azionamento EASY e quindi utilizzare una sola
resistenza di frenatura?

Risposta
Si, è possibile. Per i collegamenti riferirsi alla tabella sottostante:
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GEM DRIVE STUDIO

Codice Descrizione
GEMDRIVES-
TUDIO_0001

Configurazione dei motori Siboni

GEMDRIVES-
TUDIO_0002

Importazione di una lista motori

Tabella 6.1. Argomenti
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Configurazione dei motori Siboni
Configurazione dei motori Siboni

Domanda
Come si configurano i motori Siboni in Gem Drive Studio?

Risposta
Per la configurazione dei motori Siboni è necessario riferirsi al manuale  SiboniMotorsGDS_Ap-
plicationNote .
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Importazione di una lista motori
Importazione di una lista motori

Domanda
Come si importa una lista motori?

Risposta
Per importare una lista motori in Gem Drive Studio seguire la procedura qui sotto descritta:

Dalla barra del menù di Gem Drive Studio cliccare su Tools.
Cliccare su Motor catalog.
Cliccare su Import e selezionare la lista motori da importare.
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Capitolo 7

FCT

Codice Descrizione
FCT_0001 Memoria ritentiva nei controllori FCT

FCT_0002 Clonazione dell'applicazione presente nel controllore

FCT_0003 Aggiornamento del firmware

FCT_0004 Modificare l'indirizzo IP

FCT_0005 File descrittore del controllore FCT

FCT_0006 Compatibilità SD card

FCT_0007 Gestione variabili ritentive

FCT_0008 Fallimento scrittura su SD card

Tabella 7.1. Argomenti
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Memoria ritentiva nei controllori FCT
Memoria ritentiva nei controllori FCT

Domanda
Quanta memoria viene riservata nell’FCT640, FCT300 e FCT200 per le variabili ritentive/per-
sistenti con CODESYS?

Risposta
La memoria ritentiva riservata è di 30 kB per l’FCT640 e l’FCT200, mentre per l’FCT300 è di
120 kB.
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Clonazione dell'applicazione presente nel controllore
Clonazione dell'applicazione presente nel controllore

Domanda
Come si fa il clone dell’applicazione presente nel controllore tramite FCTTool ?

Risposta
Per fare il clone dell’applicazione seguire i passaggi qui sotto descritti da FCTTool:

1. Dalla tab Target locator selezionare il controllore dove risiede l’applicazione da clonare.

2. Cliccare su Terminal.

3. Entrare nella pagina CODESYS SoftPLC premendo F1.

4. Entrare nella pagina Runtime Menu Info premendo F2.

5. Entrare nella pagina Software info page premendo F1.

6. Premere F10 per clonare l’applicazione.

La procedura può non essere immediata e quindi richiedere del tempo.
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Aggiornamento del firmware
Aggiornamento del firmware

Domanda
Come si aggiorna il firmware dei controllori FCT?

Risposta
Per aggiornare il firmware dei controllori tramite FCTTool andare nella tab  Firmware manag-
ment  e seguire i passaggi qui sotto descritti:

Selezionare dal database il firmware da scaricare.
Il service pack da scaricare deve essere prima importato nel database tramite la tab  Firm-
ware database  cliccando su  Import...  e selezionando il firmware da importare.
Selezionare il device nel quale scaricare il firmware.
Cliccare su  Update  per aggiornare il firmware.
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Modificare l'indirizzo IP
Modificare l'indirizzo IP

Domanda
Come si modifica l'indirizzo IP dei controlli tramite FCTTool?

Risposta
Per modificare l'indirizzo IP seguire da FCTTool i passaggi qui sotto descritti:
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Dalla tab Target locator selezionare il device del quale si vuole cambiare l’indirizzo IP.
Cliccare su Configure....
Scrivere il nuovo indirizzo IP e la subnet mask.
Cliccare  Ok  e se la procedura è stata eseguita con successo, spegnere e riaccendere il sistema.
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File descrittore del controllore FCT
File descrittore del controllore FCT

Domanda
Dove si può trovare il file descrittore dei controllori?

Risposta
Il file descrittore si può trovare:

• Dentro il service pack, ovvero la cartella che contiene il firmware dell’FCT, le librerie del
firmware, e i file descrittori.

• Possono essere estratti mediante FCTTool se il service pack è importato nel database.

La procedura per l'estrazione è la seguente:
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Dalla tab Firmware management selezionare il service pack dal quale si vuole estrar-
re i file.
Cliccare su Get file...
Selezionare il pacchetto contenente i file descrittori del controllore e le librerie del
firmware e salvarlo nel percorso desiderato. Successivamente fare doppio click sul
pacchetto per installarlo.

I file descrittori estratti devono essere importati in CODESYS per poter utilizzare come device
quel controllore. Vedere la domanda Importazione di un nuovo device.
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Compatibilità SD card
Compatibilità SD card

Domanda
Quali SD card sono compatibili con i controllori FCT?

Risposta
Nel sistema FCT640 solo le SD Card che rispettano le specifiche 2.0 e successive possono funzio-
nare, mentre nei sistemi FCT200 e FCT300 possono essere utilizzate anche le SD card di tipo 1.0.

CMZ raccomanda l’utilizzo delle SD Card della serie S-250 di Swissbit, avendone testato la com-
patibilità con i controllori e riconoscendone una prestazione adatta all’industria per range di tem-
perature e affidabilità di mantenimento dei dati (tecnologia SLC). Le capienze disponibili sono
512 MB, 1 GB e 2 GB ed è possibile acquistare direttamente da CMZ la versione da 1GB

Per verificare, tramite sistema FCT200 o FCT300, di che tipo è una SD card, è necessario seguire
questi passaggi:
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Da FCTTool aprire il terminale e scrivere FC per entrare nel Filesystem Commander.
Dalla pagina che si apre con il comando FC, premere ALT + F3 e successivamente F3 "SD-
Card-HW-info".
Dalla pagina che si apre, sulla caratteristica Type c'è scritta la tipologia della SDCard inserita.
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Gestione variabili ritentive
Gestione variabili ritentive

Domanda
Come si può:

• Salvare le variabile ritentive su un file?

• Copiare nel sistema le variabili ritentive da un file?

• Azzerare le variabile ritentive in un sistema?

Risposta
Per gestire le variabili ritentive è necessario utilizzare FCTTool e seguire i passaggi qui descritti:
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Aprire il terminale.
Scrivere MQX.
Premere F2 per entrare nella pagina Kernel Memory Usage.
Dalla pagina Kernel Memory Usage premere:

• Shift + F8: salva le variabili ritentive su un file chiamato UsrRet.bin nella partizione
B del sistema.

• Shift + F9: copia le variabili ritentive nel sistema da un file chiamato UsrRet.bin
presente nella partizione B del sistema.

• Shift + F10: azzera l'area ritentiva.
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Fallimento scrittura su SD card
Fallimento scrittura su SD card

Domanda
Perchè la scrittura su SD card fallisce?

Risposta
La scrittura su SD card puo' fallire perchè:

• nell'SD card è attivo il selettore per la scrittura protetta;

• nell'SD card non è attivo il selettore per la scrittura protetta, ma da FCTTool risulta che
sia attivo. In questo caso c'è un problema hardware nel controllore riguardante il lettore
dell'SD card.
Per verificare che, il lettore di SD card nel controllore, abbia letto correttamente lo stato
del selettore impostato sull'SD card, dal terminale di FCTTool:

1. scrivere FC per accedere al Filesystem commander;

2. premere ALT + F4 per accedere alle varie partizioni del controllore;

3. selezionare la partizione C che riguarda l'SD card;

4. se il selettore della scrittura protetta è attivo nell'SD card, tra i dettagli dell'SD card
deve apparire la seguente sigla:
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Viceversa, se il selettore della scrittura protetta non è attivo nell'SD card, tra i dettagli
dell'SD card non deve apparire la sigla WP.
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Capitolo 8

CODESYS

Codice Descrizione
CODESYS_0001 Filtrare una grandezza utilizzando un array

CODESYS_0002 Gestione di un asse generico

CODESYS_0003 Invio dei riferimenti master per gestire l'albero elettrico via bus

CODESYS_0004 Avviso sulla differenza di versione dei firmware dei device utilizzati

CODESYS_0005 Avviso sulla libreria CMZ_HBus

CODESYS_0006 Gestione di una camma con la libreria CMZ_Cam

CODESYS_0007 Gestione della comunicazione UDP con la libreria CMZ_WebServer

CODESYS_0008 Variabili ritentive e variabili persistenti

CODESYS_0009 Aggiornamento firmware azionamenti

CODESYS_0010 Aggiornamento device utilizzato in CODESYS

CODESYS_0011 Importazione di un nuovo device

CODESYS_0012 Gestione dello startup e reset dei nodi CAN e ETC

CODESYS_0013 Link di una variabile sopra un PDO

CODESYS_0014 Gestione delle stringhe in modbus

CODESYS_0015 Attivazione dell'FTP server con libreria CMZ_FtpServer

CODESYS_0016 Creazione utente per l'accesso tramite FTP server

CODESYS_0017 Risoluzione dell'asse

CODESYS_0018 Connessione all'FCT senza scan della rete

CODESYS_0019 Gestione del modbus TCP (client FCT) con libreria CMZ_Modbus

CODESYS_0020 Gestione del modbus TCP (server FCT) con libreria CMZ_Modbus

CODESYS_0021 Attivazione ingressi analogici del modulo WAGO

CODESYS_0022 Gestione variabili modbus ritentive

CODESYS_0023 Comparazione di due array

CODESYS_0024 Impostare, non automaticamente, l'ID di un nodo EtherCAT

CODESYS_0025 Attivazione web server e gestione api con libreria CMZ_WebServer

CODESYS_0026 Problemi partenza H_Bus

Tabella 8.1. Argomenti
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Filtrare una grandezza utilizzando un array
Filtrare una grandezza utilizzando un array

Domanda
Come si può filtrare una grandezza utilizzando un array?

Risposta
Per filtrare una grandezza utilizzando un array fare riferimento all'immagine seguente  vedere
Figura 8.1 .

Figura 8.1. Esempio di un function block per ltrare una grandezza con un array
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Gestione di un asse generico
Gestione di un asse generico

Domanda
Come si gestisce un asse generico?

Risposta
Per gestire un asse con driver generico è necessario:

Aggiungere il nodo che si vuole utilizzare
Aggiungere un asse tramite tasto destro sul nodo aggiunto e selezionare  Add SoftMotion
CiA402 Axis.
Controllare dal nodo la configurazione dei PDO e verificare che siano presenti almeno
quelli per permettere la movimentazione (controlword, statusword e target position).
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Invio dei riferimenti master per gestire l'albero
elettrico via bus
Invio dei riferimenti master per gestire l'albero elettrico via bus

Domanda
Cosa devo configurare, nel progetto CODESYS, per inviare la posizione e velocità del master per
gestire l'albero elettrico via bus?

Risposta
Per inviare tramite bus la posizione e velocità del master per gestire l'albero elettrico è necessario:

Aggiungere un nodo IBD o NBD.
Ricavare la posizione e velocità del master.
Aggiungere tra i receive PDO le celle 36CB.01 (posizione master) e 36CB.03 (velocità ma-
ster).
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Mappare nei PDO aggiunti posizione e velocità.
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Avviso sulla differenza di versione dei firmware dei
device utilizzati
Avviso sulla differenza di versione dei firmware dei device utilizzati

Domanda
Perché durante il download del progetto mi appare questo messaggio?

Risposta
Questo messaggio appare quando in un progetto CODESYS si utilizza una versione di device
diversa dalla versione del firmware all’interno dell'FCT.
È necessario quindi far corrispondere le due versioni, aggiornando la versione di device utilizzato
in CODESYS  vedere Gestione dello startup e reset dei nodi CAN e ETC.
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Avviso sulla libreria CMZ_HBus
Avviso sulla libreria  CMZ_HBus

Domanda
Perché non appare l’HBUS su un progetto creato con l’FCT640?

Risposta
L’HBUS non appare quando si crea un progetto CODESYS con l’FCT640, senza prima aver
installato la libreria  CMZ_HBUS  contenuta nel service pack.
Ma appare il seguente errore:
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Gestione di una camma con la libreria CMZ_Cam
Gestione di una camma con la libreria  CMZ_Cam

Domanda
Cos’è e come viene gestita una camma base utilizzando la libreria CMZ_Cam?

Risposta
Le camme vengono utilizzate per coordinare due assi, master e slave, dove il movimento dello
slave dipende dalla posizione del master e il percorso da eseguire è definito da un'apposita tabella
dichiarata come un array di tipo CMZ_Cam.Table, vedere Figura 8.2.

Figura 8.2. Esempio di una tabella di camma a 3 punti

Per gestire una camma base è necessario utilizzare:
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Il function block ProfileGenerator, presente all'interno della libreria CMZ_Cam , che per-
mette di generare il profilo di una camma ricevendo in ingresso la tabella di camma prece-
dentemente descritta.
Il function block standard CODESYS MoveAbsolute, che permette di muovere l’asse in una
posizione assoluta passata in ingresso dall’utente. Questo function block viene utilizzato
con le camme per posizionare correttamente lo slave secondo la tabella di camma, prima di
settare allo slave i valori riguardanti il profilo di camma.
La funzione Axu_TrajConvMaster, presente all'interno della libreria CMZ_Cam , che per-
mette di convertire Pos, DPos, DDPos in posizione, velocità e accelerazione per l’asse slave.
Il function block standard di CODESYS SMC_FollowSetValues che permette all’asse di
inseguire il profilo dato in ingresso. Con le camme viene utilizzato per settare posizione,
velocità e accelerazione nell’asse slave.
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Gestione della comunicazione UDP con la libreria
CMZ_WebServer
Gestione della comunicazione UDP con la libreria CMZ_WebServer

Domanda
Come deve essere gestita una comunicazione UDP Client/Server in CODESYS utilizzando la
libreria CMZ?

Risposta
Per gestire una comunicazione UDP client/server in CODESYS è necessario importare nel pro-
getto la libreria  CMZ_WebServer  e utilizzare il function block  SendReceiveUDP  contenuto
all’interno , vedere Figura 8.3

Figura 8.3. Esempio di utilizzo del function block SendReceiveUDP
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Variabili ritentive e variabili persistenti
Variabili ritentive e variabili persistenti

Domanda
Qual è la differenza tra le variabili ritentive e le variabili persistenti?

Risposta
• Variabili ritentive:  sono delle variabili che mantengono il loro valore anche dopo uno

spegnimento imprevisto o normale del controllore o quando si esegue un comando di
reset a caldo.
Le variabili ritentive vengono reinizializzate quando si esegue un comando di reset origi-
ne, e a differenza delle variabili persistenti, quando si esegue un comando di reset a freddo
o durante il download di un'applicazione.

• Variabili persistenti:  sono delle variabili ritentive che possono essere reinizializzate sola-
mente tramite un comando di reset origine o tramite il download di una nuova applica-
zione.
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Aggiornamento firmware azionamenti
Aggiornamento firmware azionamenti

Domanda
Come si aggiorna il firmware degli azionamenti tramite CODESYS?

Risposta
Il firmware degli azionamenti può essere aggiornato tramite programma CODESYS, utiliz-
zando il function block CANopen_DriveUpdater per gli azionamenti CANopen o il function
block EtherCAT_DriveUpdater per gli azionamenti EtherCAT presenti all'interno della libreria
CMZ_NodeUtilities .

Figura 8.4.  Esempio di utilizzo del function block che gestisce il download del rmware

Utilizzando lo stesso function block è possibile scaricare all'interno del drive anche il file parame-
tri, passando il nome del file parametri all'ingresso ParamFile e settando l'ingresso ParamUpda-
te. Inoltre è possibile anche scaricare il programma IEC (programmabilità interna) passando il
nome del file parametri all'ingresso IECFile e settando l'ingresso IECUpdate.

Nota
Istanziare e utilizzare questo function block in un task apposito, diverso da quello conten-
te i programmi motion.
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Aggiornamento device utilizzato in CODESYS
Aggiornamento device utilizzato in CODESYS

Domanda
Come si aggiorna il device utilizzato in CODESYS?

Risposta
Per aggiornare la versione del device utilizzato in CODESYS seguire i passaggi qui sotto descritti:
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Tasto destro su Device.
Cliccare su Update Device…
Dalla finestra Update Device mettere la spunta su Display all versions per visualizzare tutte
le versioni importate del device.
Selezionare la versione del device che si vuole utilizzare.
Cliccare su Update Device.

N.B: Se la versione del device che si vuole utilizzare non è presente nella lista, è necessario, prima
di fare i passaggi descritti precedentemente, importare in CODESYS il file descrittore del device
con la versione che si vuole utilizzare.
Per la spiegazione su come importare in CODESYS il file descrittore fare riferimento alla doman-
da Link di una variabile sopra un PDO
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Importazione di un nuovo device
Importazione di un nuovo device

Domanda
Come si importa il file descrittore di un nuovo device in CODESYS?

Risposta
Per importare in CODESYS il file descrittore di un nuovo device seguire i passaggi qui sotto
descritti:
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Dalla barra dei menu cliccare su Tools.
Selezionare Device Repository.
Cliccare su  Install…
Selezionare il file descrittore del device che si vuole importare in CODESYS.
Cliccare su  Apri.

Se non si è in possesso del file descrittore del device da importare, fare riferimento alla domanda
File descrittore del controllore FCT per una spiegazione su dove trovarlo.
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Gestione dello startup e reset dei nodi CAN e ETC
Gestione dello startup e reset dei nodi CAN e ETC

Domanda
Come deve essere gestito lo startup dei nodi CAN e ETC in CODESYS, tramite libreria
CMZ_NodeUtilities?

Risposta
Per gestire correttamente lo startup dei nodi seguire la procedura qui sotto descritta:

Dalle impostazioni del CANopen_Manager_SoftMotion togliere la spunta su Start Slave e
impostare Stop Slave nell'opzione NMT error behaviour.
Utilizzare, come nell'esempio, il function block  StartAxis  per gestire la partenza del nodo
e il reset.
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Link di una variabile sopra un PDO
Link di una variabile sopra un PDO

Domanda
Come faccio a linkare una variabile sopra un PDO per leggerne il valore ?

Risposta
Se si vuole leggere l'intero PDO ci sono due modalità di link:

• Link di una variabile già esistente:

Creare una variabile del tipo corrispondente al PDO.
Andare nella tab CANopen I/O Mapping tra le impostazioni del nodo e linkare la
variabile creata sopra il PDO, selezionando la variabile cliccando sull'icona (...) che
appare cliccando sopra la colonna Variable nella riga del PDO dove si vuole linkare
la variabile.

• Creazione e link di una variabile non esistente:
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Andare nella tab CANopen I/O Mapping tra le impostazioni del nodo e cliccando
sopra la colonna Variable nella riga del PDO scrivere il nome della variabile da
creare e linkare. Verrà creata una variabile dello stesso tipo del PDO e allo stesso
indirizzo, come si può vedere riportando la variabile nelle watch. La variabile potrà
poi essere utilizzata nel programma come fosse una normale variabile globale creata
dal programmatore.

Il secondo tipo di link deve essere utilizzato quando si vuole leggere i singoli bit del PDO. Verrà
creata una variabile di tipo BIT che può essere utilizzata nel programma come fosse una normale
variabile globale creata dal programmatore.
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Gestione delle stringhe in modbus
Gestione delle stringhe in modbus

Domanda
Come vengono gestite le stringhe in CODESYS-HMI tramite modbus?

Risposta
Per gestire le stringhe la procedura è:

• Da PM Designer:
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Dal menu ad albero fare doppio click su Link1 e dalla finestra Link properties che
si apre, nella tab General, scegliere il tipo di collegamento e il tipo di device con il
quale connettersi.
Dalla finestra Link properties, nella tab Parameter, inserire l'indirizzo del device con
il quale connettersi.
Creare un tag con indirizzo MB.
Importare nella schermata un oggetto di tipo Character Entry.
Selezionare come Write Address il tag precedentemente creato e impostare il nu-
mero di caratteri che possono essere scritti e visualizzati.

• Da CODESYS:
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Importare nel progetto la libreria  CMZ_Modbus  e mappare l’array modbus.
Nelle variabili globali dichiarare una variabile di tipo STRING alla stesso indirizzo
(%MB) del tag precedentemente creato su PM Designer.
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Attivazione dell'FTP server con libreria CMZ_FtpServer
Attivazione dell'FTP server con libreria CMZ_FtpServer

Domanda
Come si fa ad attivare l'FTP server utilizzando la libreria CMZ_FtpServer?

Risposta
Dopo aver importato nel progetto la libreria CMZ_FtpServer è necessario:

Definire le seguenti strutture e function block.
Istanziare l'FTP server e predisporre la configurazione di delfault degli accounts utenti.
Utilizzare la funzione Create per creare l'FTP server.
Utilizzare la funzione Init per inizializzare l'FTP server.
Utilizzare la funzione Go per avviare l'FTP server.
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Creazione utente per l'accesso tramite FTP server

Domanda
Come si crea un utente per accedere tramite FTP server ad una determinata cartella?

Risposta
Dopo aver importato nel progetto la libreria CMZ_FtpServer, creato, inizializzato e mandato in
esecuzione l'FTP server tramite i function block Create, Init e Go,  è necessario seguire i seguenti
passaggi per creare un utente nuovo:

Definire le seguenti variabili e strutture.
Utilizzare la struttura precedentemente definita e caratterizzare l’utente scegliendo il nome
utente, la password, il percorso al quale può accedere e le proprietà.
Utilizzare la funzione AddUser, che si trova dentro la libreria, per creare l’utente.
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Risoluzione dell'asse

Domanda
Come si imposta la risoluzione dell'asse da programma?

Risposta
Per impostare la risoluzione dell'asse seguire i passaggi qui sotto descritti:

Fare doppio click sull’asse nel quale si vuole impostare la risoluzione e andare nella tab Sca-
ling/Mapping.
Impostare le risoluzioni che si vogliono dare all'asse.
Numero di incrementi che corrispondono ad un determinato numero di giri motore.
Numero di giri motore che corrispondono ad un determinato numero di giri in uscita
nell’albero motore.
Numero di giri in uscita nell’albero motore che corrispondono ad una determinata unità
nell’applicazione.
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Connessione all'FCT senza scan della rete

Domanda
Quali sono gli step per connettersi all’FCT da CODESYS senza utilizzare lo scan della rete?

Risposta
Per connettersi all'FCT senza utilizzare lo scan della rete le modalità sono:

• Aggiungere un device con un deteminato indirizzo IP seguendo gli step successivi:
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Fare doppio click sul device e andare nella tab Communication Settings.
Cliccare su Device.
Cliccare su Option.
Cliccare su Manage Favorite Devices...
Dalla finestra Manage Favorite Devices... cliccare su Add.
Inserire l’indirizzo dell’FCT al quale ci si vuole collegare.
Come Assignment mode selezionare Automatic.
Dalla tab Communication Settings selezionare l’FCT con il quale collegarsi, prece-
dentemente aggiunto.

• Senza aggiungere un device, inserire direttamente l'indirizzo IP del controllore, come se-
gue, e premere Invio:
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Gestione del modbus TCP (client FCT) con libreria CMZ_Modbus

Domanda
Come faccio ad avviare la comunicazione modbus TCP con client l'FCT ed a gestire l'invio e la
ricezione di dati?

Risposta
Per gestire la comunicazione modbus TCP, avendo come client l'FCT, è necessario importare nel
progetto la libreria CMZ_Modbus e:

Istanziare il function block MasterTcpPort che gestisce la porta TCP.
Utilizzare il metodo szIPAddress per impostare l'indirizzo del server al quale ci si vuole con-
nettere.
Utilizzare il metodo uiPort per impostare il numero di porta da aprire.

Utilizzare i seguenti function block messi a disposizione dalla libreria per leggere e scrivere i dati
in base al tipo di dato:

• MasterReadCoils
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• MasterReadDiscreteInputs

• MasterReadHoldingRegisers

• MasterReadInputRegisers

• MasterReadWriteRegisers

• MasterWriteMultipleCoils

• MasterWriteMultipleRegisters

• MasterWriteSingleCoils

• MasterWriteSingleRegister

Figura 8.5. Esempio di utilizzo dei function block per leggere e scrivere holding registers
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Gestione del modbus TCP (server FCT) con libreria CMZ_Modbus

Domanda
Come si mappano, in CODESYS, gli array modbus utilizzando la libreria CMZ?

Risposta
Per mappare gli array modbus è necessario importare nel progetto la libreria  CMZ_Modbus  e
seguire l'esempio qui sotto:

Chiamata istanza holding register di tipo Word:

• CMZ_Modbus.DataTypeMap.HoldingRegistersWord: tipo di dato (holding regi-
sters word)
0 : Indirizzo modbus di partenza (espresso sempre in word).

• 100 : Numero di elementi di tipo word mappati.

• ADR(ArWord) : Indirizzo dell'array, dichiarato nel GVL, nel quale mappare le
variabili modbus.

• FALSE : Swap byte registro.
Chiamata istanza holding register di tipo DWord:

• CMZ_Modbus.DataTypeMap.HoldingRegistersDWord : tipo di dato (holding
registers dword).
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0 : Indirizzo modbus di partenza (espresso sempre in word).

• 100 : Numero di elementi di tipo dword mappati.

• ADR(ArDWord) : Indirizzo dell'array, dichiarato nel GVL, nel quale mappare le
variabili modbus.

• FALSE : Swap word registro.
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Attivazione ingressi analogici del modulo WAGO

Domanda
Come si attivano, da CODESYS, gli ingressi analogici del modulo WAGO?

Risposta
Per attivare gli ingressi analogici del modulo WAGO seguire le impostazioni della seguente im-
magine: Figura 8.6 .

Figura 8.6. Impostazioni ingressi analogici
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Gestione variabili modbus ritentive

Domanda
Come vengono gestite le variabili modbus ritentive da CODESYS?

Risposta
Per gestire le variabili modbus, da CODESYS, è necessario seguire i seguenti 4 passaggi:
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Dichiarare la variabile modbus.
Dichiarare la corrispondente variabile ritentiva.
Prima di far partire il modbus copiare il valore della variabile ritentiva nella corrispondente
variabile modbus.
Quando il modbus è partito correttamente copiare il valore della variabile modbus nella
corrispondente variabile ritentiva.
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Comparazione di due array
Comparazione di due array

Domanda
Come si comparano due array in CODESYS?

Risposta
Per comparare due array in CODESYS esiste la funzione Compare presente nella libreria CAA
Memory. Questa funzione richiede in ingresso i due puntatori agli array che deve comparare e
il numero di bytes da comparare, e ritorna la posizione del primo valore che trova diverso tra i
due array.

Figura 8.7. Esempio di utilizzo
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Impostare, non automaticamente, l'ID di un nodo EtherCAT

Domanda
Come si fa ad impostare, non automaticamente, in un progetto, l'ID di un nodo EtherCAT?

Risposta
Per impostare l'ID in un nodo EtherCAT seguire i passaggi qui sotto descritti:

Fare doppio click sul nodo al quale si vuole cambiare il node ID per entrare nelle imposta-
zioni del nodo.
Settare tra le impostazioni del nodo l'opzione Configurated station alias.
Scrivere il node ID che si vuole assegnare al nodo.
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Attivazione web server e gestione api con libreria CMZ_WebServer

Domanda
Come si fa ad attivare il web server ed a gestire le api che contengono le variabili da ricevere/in-
viare?

Risposta
Per attivare il web server e gestire le api si deve:
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Dopo aver importato nel progetto la libreria CMZ_WebServer, instanziare il function
block WebServer gestendo:

• l'ingresso Enable per abilitare il web server.

• l'ingresso WebRoot per indicare dov'è, dentro il controllore, la cartella per il web
server (con eventuali pagine html...).

• l'ingresso pFB_UserAPIExe indicando il puntatore al function block che contiene
le api.
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Creare un function block che estende il function block UserAPIExe.
All'interno di questo function block creare le api necessarie gestendo, tramite il metodo
SendRecive_tipodato (SendRecive_BOOL, SendRecive_INT...), le variabili da trasferire o
da ricevere.
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Problemi partenza H_Bus

Domanda
Perchè l'H_Bus non va in operational?

Risposta
Una causa per cui l'H_Bus non va in operational è che nel progetto CODESYS non siano stati
inseriti i moduli corretti e nell'ordine corretto.
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Codice Descrizione
HMI_0001 Variabili ritentive su HMI

HMI_0002 Comunicazione tra HMI e SDDrive

HMI_0003 Modificare la dimensione della tastiera

HMI_0004 Trasferimento di un progetto tra due HMI

Tabella 9.1. Argomenti
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Variabili ritentive su HMI

Domanda
Come si rendono ritentive le variabili sui panelli Cermate tramite PM Designer?

Risposta
Per rendere ritentive le variabili tramite pannello Cermate seguire i passaggi descritti qui sotto:
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Dal menu ad albero fare doppio click su Internal Memory e definire il numero di word
ritentive che si vogliono utilizzare tramite la casella Number of words nella sezione Non-
volatile User Memory
Dal menu ad albero fare doppio click su Tags e nella sezione Internal Memory  definire
tanti tag quante sono le variabili del programma che si vogliono rendere ritenive.

E' necessario utilizzare gli indirizzi $N.
Dal menu ad albero fare doppio click su Tags e nella sezione Link definire:

• Tanti tag quante sono le variabili del programma che si vogliono rendere ritentive.
Questi tag faranno da tramite tra i tag definiti nella memoria interna e le varibili
del programma.

• Un tag che permetterà di leggere o scrivere, a seconda del valore passato da pro-
gramma, le variabili del programma.

Creare una macro che, a seconda del valore del tag Comando precedentemente definito,
scriva o legga le variabili ritentive.

Tramite la funzione MOV il valore di una variabile allocata in un'area di memoria viene
copiato in un'altra area di memoria definita dall'utente.

L’utente gestirà da programma, in base a quello che vuole fare, la variabile associata al tag
Comando. Ovvero, potrà salvare il valore delle variabili in aree di memoria non volatili,
o viceversa, potrà caricare nelle variabili del programma il valore corrispondente, salvato
precedentemente in aree di memoria non volatili.
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Secondo l'esempio, quando da programma si assegna il valore 1 alla variabile Comando si
salva in modo ritentivo il valore attuale della variabile, mentre se si assegna il valore 2 si
carica nella variabile del programma il valore della varibile ritentiva (operazione che si deve
fare ad ogni accensione del device).
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Comunicazione tra HMI e SDDrive

Domanda
Perché pannello e SD Drive non comunicano correttamente?

Risposta
Dopo aver controllato che i collegamenti tra HMI e SDDrive siano corretti, è necessario con-
trollare che le caratteristiche della comunicazione siano corrette sia a lato HMI, che a lato azio-
namento.

Da lato HMI:

Dal menu ad albero fare doppio click su Link1.
Dalla finestra contenente le proprietà del link andare sulla tab General.
Settare le impostazioni della comunicazione come da immagine, per comunicare con gli
azionamenti SDDrive.
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Andare nella tab Parameter.
Verificare che i valori della comunicazione corrispondano a quelli impostate all'interno
dell'azionamento.

Da SDSetup:

Da SDSetup andare nella tab Bus.
Verificare che i valori della comunicazione corrispondano a quelli impostate su PM Desi-
gner.
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Modificare la dimensione della tastiera

Domanda
Come si fa a modificare la dimensione della tastiera tramite PM Designer?

Risposta
Per modificare la dimensione della tastiera seguire i passaggi qui sotto:

Dal menu ad albero fare doppio click su General Setup e andare nella tab Custom.
Dall'opzione Size selezionare la dimensione che si vuole tra Medium e Large.
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Trasferimento di un progetto tra due HMI

Domanda
Come si fa a trasferire un progetto tra due HMI?

Risposta
Per trasferire il progetto da un HMI all'altro si deve:

• se il modello dei due HMI non è uguale, aprire il progetto con PMDesigner e convertirlo
con la versione adatta per l'HMI destinatario.

• se il modello è uguale si può decidere se trasferire il progetto:

• con una chiavetta usb: attaccare la chiavetta dietro l'HMI nella porta adatta, dalla pa-
gina Panel Setup (accessibile se durante l'accensione si preme l'angolo in alto a destra
dell'HMI) premere il pulsante Copy to File e selezionare la cartella dentro la chiavetta
in cui salvare il file.
Dopo avere salvato il file, è necessario attaccare la chiavetta nell'HMI destinatario e
dalla pagina Panel Setup premere il pulsante Update from File e selezionare il progetto
da scaricare nel HMI.

• direttamente tra HMI e HMI: collegare i due HMI e poi dalla pagina Panel Setup
premere il pulsante Copy to HMI.
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